ゴムタイヤ式ガントリクレーンの走行制御 by 菅沼 光
ゴムタイヤ式ガントリクレーンの走行制御



































































































































































































































































































































































































































































































o 50 100 150 200 250 300 350
距離S　（m）
①は起動部分 ②は速度保持部分 ③は停車部分
図15：速度制御
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5　結言
　コンテナターミナルでのヤードクレーンや、搬送車などの諸機械の無人化がオペレーションコ
ストの低減に効果的である。しかし、今回このゴムタイヤ式ガントリクレーンの自動操縦制御シ
ステムを設計する際に従来の制御法だけでは解決できないいくつの問題があった。それらの問題
を解決するために学習制御を応用し、コンピューターシミュレーションによって良い結果を得ら
れた。
19
謝辞
　本研究にあたって御指導を頂いた南川利之教授に厚く御礼を申し上げます。
　本研究にあたって直接御指導を頂いた章菲菲助教授に厚く御礼を申し上げます。
　本研究中又はシミュレーションを行なった際に貴重な御助言を頂いた伊藤雅則助教授三嶋潔教
官、ならびに制御設計研究室の劉東海さん、陳国偉さん、徐偉さんに厚く御礼を申し上げます。
2（〕
参考文献
111伊藤雅則、章菲菲：Illtelligellt　Colltrol　Systeln　of　AGV　ill　Colltahler　Termillal
［2】Mitslli　Ellg．Sys．co．，3’The　Trial　of　U11－malme（10peratioll　of　AGV　for　Colltahler　Cargo　ill
　　Colltailler　Termhlal賢ヲCargo　Handlillg　Ill　HarborンVoL39うNo3，1994ッ1）。336
【3］JSME，二’Handl）・・k・fMecl・anicalEngi・・eeri・・97「
国1〈．Hayakawa，et．al．，ラうP・rt・fKawasakiAI・t・matedC・1・tainerTermina1，’，NkKTec1・nic＆1
　　Rel）ort，No，！55，1996，1）．25
15］Syste111Ellgineerillg　Dep仁ラ”Alltomated　Colltahler　Termhlal　Systemシ’，MES　Techllical　Re－
　　1）ortラNo。114ラ1982，P82
16］伊’藤正美：自動制御概論（上）（下）、昭晃堂、1994
［7］伊’藤正美：システム制御理論、昭晃堂、1974
18］野波健蔵・西村秀和・平田光男：MATLABによる制御系設計・東京電機大学出版局、！
　　998
［9］MATLAB日本語リファレンスガイド
11（ll　ll、1本重彦、加藤尚武：PID制御の基礎と応用・朝倉書店・！997
［！！】須田信英：PID制御、朝倉書店、1994
1121劉東海：コンテナ用AGVの軌道制御、東京商船大学卒業論文、1998
［13］陳国偉：2自由度制御系の設計法の提案及び船の自動操縦への応用、東京商船大学卒業論
　　文、1998
［14］翁国旺、牧愛慈朗：厳密線形化手法による牽引車両の軌道制御、東京商船大学卒業論文、！
　　996
21
